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Systeme de controle du regime d'au molns un m oteur d'un a^ronef. 

La presente invention concerne un systdme de contrdle du regime 
d'au moins un moteur d'un a^ronef, en particulier d'un avion de transport. 

Generalement, a chaque moteur d'un avion de transport est asso- 
ci6e une unite de controle qui comporte notamment : 
5 - un moyen de regulation pour agir sur le regime du moteur, en fonction 
d*ordres de commande regus. Ce moyen de regulation est susceptible 
de rSgier le debit de carburant destine h alimenter le moteur ; et 

- une unite de calcul, par exemple un regulateur eiectronique moteur du 
type EEC ("Electronic Engine Control"), qui determine les ordres de 

10 commande pour ledit moyen de regulation. 

Cette unite de calcul utilise notamment des informations relatives 
aux conditions dans lesquelles evolue I'aeronef^ c'est-a-dire des informa- 
tions relatives h des param6tres aerodynamiques tels que les temperatures 
statique et totale et/ou les pressions statique et totale, pour determiner 

15 ces ordres de commande. Pour des raisons de securite, ladite unite de cal- 
cul utilise plusieurs sources differentes pour obtenir ces informations, a 
savoir generalement : 

- un capteur moteur, qui est susceptible de mesurer sur le moteur la va- 
leur du parametre aerodynamique considere ; et 

20 - deux sources avion, par exemple de type ADIRU ("Air Data Inertial 
Reference Unit"), qui ont egalement accfes a des valeurs de ce paramS- 
tre aerodynamique et qui sont reliees individuellement par des liaisons 
specifiques, par exemple de type ARINC 429, ^ ladite unite de calcul. 
L'unite de calcul doit done seiectionner, parmi les differentes va- 
25 leurs du parametre aerodynamique qu'elle repoit, celle qu'elle va utiliser 
pour ses calculs. 
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Dans certaines situations, une mauvaise selection est possible, ce 
qui peut avoir des effets trds donnmageables. En effet, une information 
erronSe qui n'est pas reprdsentative des conditions de vol rSelles de 
Taeronef entraTne un calcul errone du regime moteur de sorte que le mo- 
teur peut alors etre amen§ a fonctionner dans un mode non approprii 
auxdites conditions de vol. II peut alors m§me s'eteindre, par exemple 
lorsque le regime commands est trop faible pour les conditions ren- 
contrdes. 

La pr^sente invention a pour objet de remSdier a ces inconvS- 
nients. Elle concerne un syst§me de contrdle, particulidrement fiable et h 
coQt r^duit, du regime d'au moins un moteur d'un aeronef, permettant 
d'6viter une selection erron^e de la valeur d'un parametre aSrodynamique 
utllis6. 

A cet effet, selon I'invention, ledit systems de contrdle du type 
com portent : 

- une premiere et une deuxifeme sources d' informations determinant des 
premiere et deuxieme valeurs d'au moins un parametre adrodynamique 
predetermine de I'aeronef ; et 

- au moins une unite de contrdle dudit moteur, comprenant : 

. au moins un moyen de regulation pour aglr sur le regime dii moteur, 
en fonction d*ordres de commande repus ; 

. au moins un capteur qui est susceptible de mesurer une quatrieme 
valeur dudit parametre aerpdynamique, sur ledit moteur ; et 

. une unite de calcul qui est reliee auxdites premiere et deuxieme sour- 
ces d'informations, audit moyen de regulation et audit capteur, qui 
repoit lesdltes premiere, deuxieme et quatrieme valeurs dudit parame- 
tre aerodynamique, qui prend en compte ces dernieres pour seiec- 
tionner une valeur dudit parametre aerodynamique comme valeur de 
commande, et qui utilise la valeur de commande ainsi seiectionnee au 
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moins pour determiner un ordre de comfnande qui est transmis audit 
moyen de regulation, 
est remarquable en ce que : 

- ledit systeme comporte de plus : 

5 . une troisieme source d'informations determinant una troisieme valeur 

dudit param^tre predetermine ; et 
. un reseau de transmission d'informations, auquel sont raccordees 
lesdites premiere, deuxi^me et troisidme sources d'informations et 
ladite unite de calcul, permettant une transmission d'informations 
10 entre lesdites sources d'informations et ladite unite de calcul ; 

- lesdites premiere, deuxieme et troisieme sources d'informations sont 
independantes les unes des autres ; 

- lesdites premiere, deuxieme et troisieme sources d'informations deter- 
minent respectivement des premiere, deuxieme et troisieme informa- 

15 tions d'exactitude indiquant I'exactitude respectivement desdites pre- 

miere, deuxieme et troisieme valeurs dudit parametre aerodynamique ; 
et 

- ladite unite de calcul selectionne ladite valeur de commande en utilisant 
lesdites premiere, deuxieme, troisieme et quatrieme valeurs du parame- 

20 tre aerodynamique, ainsi que lesdits premiere, deuxieme et troisieme 

informations d'exactitude. 

Ainsi, I'unite de calcul dispose, non seulement d'un nombre eieve 
de valeurs (premiere a quatrieme valeurs) pour reallser la selection et choi- 
sir la valeur la plus precise et la plus appropriee pour le parametre aSrody- 

25 namique considere, mais egalement d'une aide precieuse apportee par les- 
dites informations d'exactitude, qui lul permettent de realiser la meilleure 
selection de valeur possible, et surtout d'eviter toute mauvaise selection 
(a la difference de la solution connue precitee), comme on le verra plus en 
detail ci-dessous. De plus, comme les differentes sources d'informations 
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sont independantes les unes des autres, una eventuelle erreur d'une. 
desdites sources ne peut pas affecter les autres sources. 

Par consequent, le systeme de contrdle conforme d Tinvention est 
particulidrement fiable. 

En outre, grSce audit r6seau de transmission d 'informations, il 
n'est pas n6cessaire de relier les nouveaux elements {en particulier ladite 
troisieme source d' informations) individuellement aux autres 6lements, ce 
qui necessiterait de nombreuses liaisons specifiques coOteuses et encom- 
brantes, pour qu'ils puissent communiquer avec ces derniers. II suffit en 
effet de les raccorder, sirhplement et directement, audit rdseau de trans- 
mission dMnformations. 

De fagon avantageuse, pour s6lectionner la valeur de commande, 
I'unite de calcul donne la priorite aux premiere, deuxieme, troisieme va- 
leurs desdites sources d 'informations par rapport a ladite quatridme valeur 
du capteur, elle choisit ladite quatri§me valeur uniquemeht en. cas de d6- 
faut d 'accord prScisd ci-dessous enfre toutes les valeurs, et elle utilise 
lesdites informations d'exactitude au moins pour lever d'^ventuelles ambi- 
guTt^s. 

Dans un mode de realisation pref§re, ladite unite de calcul utilise 
comme valeur de commande : 

1/ si ladite quatrieme valeur du capteur n'est pas valide : 

A/ si lesdites premidre, deuxidme et troisieme valeurs desdites premi&re, 
deuxidme et trolsidme sources d'informations sont valides et sont 
en accord, ladite premiere valeur de ladite premi&re source d 'infor- 
mations ; 
B/ sinon : 

a) si deux desdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs sont va- 
lides et sont en accord et si le produit des deux informations 
d'exactitude correspondantes est 6gal a 1, une information 
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d 'exactitude valant 1 si la yaleur correspondante apparaTt exacte 
et 0 sinon, la valeur la plus faible desdites deux valeurs en 
accord ; 
P) sinon : 

a) si Tune desdites premiere, deuxieme et troisidme valeurs est 
valide et si rinformation d'exactitude correspondante vaut 1, 
cette valeur qui est valide ; 

b) sinon, une valeur pr6d6termin6e ; et 
2/ si ladite quatridme valeur est valide : 

A/ si Tune desdites premiere, deuxl&me et troisidme valeurs est valide 
et est en accord avec une autre de ces dernidres, ainsi qu'avec la- 
dite quatrieme valeur, cette valeur en accord ; 

B/ sinon : 

a) si deux desdites premidre, deuxleme et troisidme valeurs sent 
valides et en accord et si le produit des deux informations 
d'exactitude correspondantes est 6ga\ d 1, la valeur la plus fai- 
ble desdites deux valeurs en accord ; 

p) sinon : 

a) si I'une desdites premiere, deuxleme et troisi§me valeurs est 
valide, si elle est en accord avec ladite quatrlfeme valeur et si 
son information d 'exactitude vaut 1, cette valeur qui est va- 
lide ; 

b) sinon, ladite quatriime valeur du capteur. 
Selon rinvention : 

- deux valeurs sont en accord, lorsque leur difference est inf6rieure a une 
valeur de seuil predetermin§e ; et 

- une valeur est valide, lorsqu'elle est comprise entre deux valeurs llmites 
pr6determlndes. 
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En outre, de fapon avantageuse, ladite units de calcul realise une 
ponderation lors d*un changement de selection de valeur pour la valeur de 
commande (par exemple lorsqu'elle utilise comme valeur de commande 
d'abord ladite troisieme valeur de la troisieme source dMnformations, puis 
ladite premiere valeur de la premiere source dMnformations) de nnani§re S 
eviter des sauts brusques de la valeur de commande s§lectionn6e et utili- 
s6e dans les traitements ultSrieurs. 

Par ailleurs, avantageusement : 

- ladite unitd de calcul est ddconnectable en ce qui concerne la selection 
de la valeur de commande ; et/ou 

- ladite unite de calcul recoit ladite quatridme valeur sur deux canaux dif- 
fSrents, et utilise les deux valeurs ainsi repues. 

Selon rinvention, pour contr6ler les regimes des moteurs d'un 
aSronef muni d'une plurality de moteurs, par exemple quatre moteurs, le 
systdme de contrdle conforme h Tinvention comporte, pour chaque mo- 
teur dont II contr6le ie regime, une unit§ de contrdle spScifique (telle que 
pr§cit6e) comprenant un moyen de regulation, un capteur et une unite de 
calcul. 

Avantageusement, chacune desdites sources dMnformations regoit 
de toutes les unites de contrdle les quatriemes valeurs mesurSes par le 
capteur de chacune desdites unites de contrdle et determine son informa- 
tion d*exactitude h partir de ces quatriemes valeurs. 

Par consequent, dans le cas d'un aeronef e n moteurs, chaque 
unite de calcul utilise directement ou indirectement n + 3 valeurs du para- 
metre aerodynamique considere savoir lesdites premiere, deuxieme et 
troisieme valeurs desdites sources d' informations, qui sont prises en 
compte directement (ainsi que sa quatrieme valeur), et les n quatriemes 
valeurs desdits n capteurs, qui sont prises en compte indirectement dans 
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le calcul des informations d' exactitude), ce qui permet d'accroTtre la pr6ci-. 
sion de la selection et d'augmenter la s^curite. 

Dans un mode de realisation pr§f6r6, pour determiner son informa- 
tion d'exaotitude, cheque source dMnformation : 
5 - calcule toutes les differences entre, d'une part, lesdites quatri^mes va- 
leurs et, d'autre part, sa propre valeur dudit paramdtre aSrodynamique ; 

- compare ces differences k une valeur de seuil predeterminee ; et 

- en deduit : 

. si au moins la moitie desdites differences sont inferieures h ladite 
10 valeur de seuil, que iadite information d'exactitude vaut 1 ; 

. sinon, qu'elle vaut 0. 

Les figures du dessin annexe feront bien comprendre comment 
I'invention peut §tre realisee. Sur ces figures, des references identiques 
designent des elements semblables. 
15 La figure 1 est le schema synoptique d'uh systeme conforme h 

r invention. 

La figure 2 illustre schematiquement les differentes etapes d'un 
mode de selection mis en ceuvre par une unite de calcul d'un systeme 
conforme d I'invention. 
20 Les figures 3 a 8 montrent schematiquement differents elements 

de calcul permettant la mise en ceuvre de differentes etapes du mode de 
selection illustre sur la figure 2. 

La figure 9 montre schematiquement un systdme conforme d T in- 
vention, applique k un aeronef muni d'une pluralite de moteurs. 
25 La figure 10 montre schematiquement une source d' informations 

d'un systeme conforme S I'invention. 

Le systeme 1 conforme e I'invention et represente schematique- 
ment sur la figure 1 est destine h contr6ler le regime d'au moins un mo- 
teur 2 d'un aeronef, en particuller d'un avion de transport. 
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Ledit syst§me 1 est du type comportant : 

- una premiere at una deuxidma sources dMnformations usualles 3 et 4 de 
raeronaf, par example de type ADIRU ("Air Data Inertial Reference 
Unit"), qui sont susceptiblas de determiner des premiere et deuxidme 
valeurs d'au moins un parametre a6rodynamique pr6d§termin§ dudit 
a^ronef, tel que par example la temperature statique, la temperature to- 
tala, la pression statique ou la pression totale ; et 

- au moins une unit§ de contrdle 5 dudit moteur 2, comprenant : 

• au moins un moyen de regulation 6 usual pour agir sur la regime du 
moteur 2, en fonction d*ordres de commande regus. Ce moyen de 
regulation 6 est susceptible de rdgler le debit de carburant destine d 
alimenter le moteur 2 ; 

. au moins un capteur 7 qui est susceptible de mesurer une quatrieme 
yaieur dudit pararnetre aerodynamique, sur ledit moteur 2 ; et 

• une unite de catcul 8, par exemple qn regulateur eiectronique moteur 
de type EEC ("Electronic Engine Control"), qui determine les ordres 
de commande pour ledit moyen de regulation 6 et qui peut faire par- 
tie d'un systeme de regulation eiectronique numerique a pleine auto- 
rite du moteur de type FADEC ("Full Authority Digital Engine 
Control"). Ladite unite de calcul 8 est reliee auxdites premiere et 
deuxieme sources dMnformations 3 et 4, comme precise ci-dessous, 
ainsi qu'audit moyen de regulation 6 et audit capteur 7, respective- 
ment par Tintermediaire de liaisons 10 et 11. L'unite de calcul 8 re- 
9oit lesdites premiere, deuxieme et quatrieme valeurs dudit parametre 
aerodynamique, et prend en compte ces dernidres pour seiectionner 
une valeur dudit paramStre aerodynamique comme valeur de 
commande. Elle utilise la valeur de commande ainsi seiectionnee au 
moins pour determiner un ordre de commande qui est transmis audit 
moyen de regulation 6. 
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Selon rinvention, ledit systdme de contrdle 1 comporte de plus .: 

- une troisi§me source d' informations 9 semblable auxdites sources 3 et 
4, qui determine une troisi^me valeur dudit param§tre a^rodynamique 
preddterminS ; et 

- un reseau de transmission d'lnformations 12, auquel sont raccord§es 
lesdites sources d 'informations 3, 4, 9 et ladite unite de calcui 8, 
comme reprdsente sur la figure 1 de fagon gSneraie et schematique par 
des liaisons L1, L2, L3 et L4. Ledit riseau 12 permet une transmission 
d informations entre lesdites sources d' informations 3, 4, 9 et ladite 

. unit6 de calcui 8. 

Ainsi, ces Elements 3, 4, 8, 9 peuvent communiquer entre eux 
sans qu'on ait besoin de les relier directement entre eux par des connec- 
tions individuelies sp^cifiques (du type ARINC 429 par exemple), ce qui 
permet de rSduire le coOt et rencombrement du systdme 1 . . 

De plus, selon IMnvention : . 

- lesdites premiere, deuxiSme et troisieme sources d 'informations 3, 4 et 
9 sont ind^pendantes les unes des autres ; 

- lesdites premiere, deuxidme et troisieme sources d* informations 3, 4 et 
9 determinent respectivement des premiere, deuxidme et troisidme 
informations d'exactitude indiquant I'exactitude respectivement 
desdites premiere, deuxidme et troisidme valeurs dudit param&tre a6ro- 
dynamique, comme prdcisS ci-dessous ; et 

- Tunitd de calcui 8 sdlectionne ladite valeur de commande en utilisant 
lesdites premiere, deuxidme, troisieme et quatridme valeurs du paramd- 
tre aSrodynamique, ainsi que lesdits premidre, deuxieme et troisieme 
informations d' exactitude. 

Pour ce faire, selon T invention, ladite unite de calcui 8 donne la 
priorite aux valeurs desdites sources d' informations 3, 4, 9 par rapport k 
ladite quatridme valeur du capteur 7. Elle choisit ladite quatridme valeur 
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uniquement en cas de d^faut d 'accord entre toutes les yaleurs regues, et 
elle utilise iesdites informations d*exactitude au moins pour lever d'Sven- 
tuelles ambiguTt^s, comme pr6cis6 ci-dessous* 

Ainsi, I'unit^ de calcul 8 dispose non seulement d'un nombre &ey6 
de valeurs (premiere a quatrieme valeurs) pour realiser la selection et choi- 
sir la valeur la plus precise et la plus appropriee pour le paramfetre a§rody- 
namique consider^, mais elle dispose ^galement d'une aide prScieuse 
apport§e par Iesdites informations d*exactitude, aide qui lui permet de 
rSaliser la meilleure selection de valeur possible, et surtout d'dviter toute 
(mauvaise) selection d'une valeur inappropri^e (engendr§e par exemple par 
uri dysfonctionnement d'un capteur). 

Selon rinvention, I'unit^ de calcul 8 met en oeuvre un mode (ou 
loi) de selection particulier, pour selectionner la valeur de commande d 
partir des diff^rentes valeurs repues, mentionnees precSdemrnent. 

Dans un mode de realisation prdferS, ladite unitd de calcul 8 met 
en oeuvre la loi de selection, dont on a represents le synoptique compre- 
nant des Stapes El d E7 sur la figure 2. 

L'unitS de calcul 8 vSrifie d'abord dans TStape El si la quatri&me 
valeur repue du capteur 7 est disponible et valide. SI cela n-est pas le cas 
(oui : O ; non : N), elle met en oeuvre TStape E2, pour verifier si Iesdites 
premiere, deuxieme et troisieme valeurs desdites premiere, deuxieme et 
troisiSme sources d' informations 3, 4 et 9 sont valides et sont en accord. 
Dans le cadre de la prSsente invention : 

- une valeur (ou une source d' informations dont elle est issue) est valide, 
lorsque cette valeur est comprise entre deux limites prSdeterminSes. 
Elle est done non valide si elle est hors desdites limites, et ceci de pre- 
ference pendant une durSe predeterminee, par exemple pendant cinq 
secondes ; et 
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- deux valeurs sont en accord, iorsque leur difference est inf^rieure k une 
valeur de seuil prddSterminde'. 

Cette Stape E2 peut §tre mise en oeuvre k Vaide de V6\6ment de 
calcul C2 represents schdmatiquement sur la figure 3. Cet element de cal- 
cul C2 comporte : 

- une premidre porte logique ET 14, dont les entries 14.1, 14.2 et 14.3 
repoivent IMnformation de validity desdites sources 3, 4 et 9 ; et 

- une seconde porte logique ET 15, dont les entries 15.1, 15.2 et 15.3 
resolvent respectivement I 'information sur Taccord entre les sources 3 
et 4, r information. sur raccord entre les sources 3 et 9, et le rSsultat 
issu de la porte 14, et dont le resultat est disponible a la sortie 1 5.4. 

Si le resultat est positif (O), la solution S1 de la selection concerne 
la selection de ladite premiere valeur issue de la source 3 comme valeur de 
commande. 

Eh revanche, si le resultat est negatif (N), I'uniti de calcul 8 met 
en oeuvre V6tape E3, pour verifier si deux desdites premiere, deuxidme et 
troisidme valeurs sont valides et sont en accord et si le produit des deux 
informations d 'exactitude correspondantes est 6gal k 1, une information 
d'exactitude valant 1 si la valeur correspondante apparait exacte et 0 si- 
non, comme precise ci-dessous. . Cette etape E3 peut §tre mIse en oeuvre k 
Taide de {'element de calcul C3 represent^ sur la figure 4. Cet element de 
calcul C3 comporte : 

- une premiere porte logique ET 16, dont les entries 16.1 et 16.2 repoi- 
vent i'information de validity de deux sources choisies. L'eiement de 
calcul C3 est mis en ceuvre pour tous les couples de sources possibles, 
comportant deux desdites trois sources 3, 4 et 9 ; 

- une deuxidme porte logique ET 17, dont les entrees 17.1 et 17.2 sont 
informees si les informations d'exactitude sont S 1 ou non ; et 
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- une troisi^me porte iogique ET 18, dorit les.entr^es 18.1, 18.2 et 18.3 
repoivent respectlvement {'information sur I'accord des deux sources 
consid^r^es et les r6sultats issus desdites portes 17 et 16, et dont le 
rSsultat est disponible h la sortie 1 8.4. 

Si le r6sultat d la sortie 18.4 est positif (O), la solution S2 de la 
selection conoerne la selection de la valeur la plus faible des deux sources 
en accord, comme valeur de commando. 

En revanche, si le r6sultat est n6gatif (N), I'unit6 de calcul 8 met 
en ceuvre I'Stape E4, pour verifier si I'une desdites premiere, deuxi&me et 
troisi§me valours est valide et si I'information d'exactitude correspondante 
vaut 1 ou non. Cette 6tape E4 peut Stre mise en oeuvre a I 'aide de I 'ele- 
ment de calcul C4 repr§sent6 sur la figure 5. Get 6l6ment de calcul C4 
comporte une porte Iogique ET 19, dont les entrees 19.1 et 19.2 sont 
inform^es, pour la source consid^rSe, respectlvement si la (premiere, 
deuxidme ou troisidme) valeur correspondante est valide et si son informa- 
tion d'exactitude est d 1 ou hon, et dont le r^sultat est disponible h la sor- 
tie 19.3. Si le r^sultat d la sortie 19.3 est positif (O), la solution S3 de la 
selection concerne la selection de cette valeur qui est valide, comme va- 
leur de commande, et, si le resultat est negatif (N), la solution S4 
concerne la selection d'une valeur pr^d^termin^e (qui est done s^lection- 
n^e par ddfaut). 

Par ailleurs, si la quatri^me valeur repue du capteur 7 est disponi- 
ble et valide (Stape E1), I'unit6 de calcul 8 met en ceuvre I'Stape E5, pour 
verifier si I'une desdites premiere, deuxidme et troisidme valours des sour- 
ces 3, 4 et 9 est valide et est en accord avec une autre de ces derni^res, 
ainsi qu'avec ladite quatrieme valeur. Cette 6tape E5 peut §tre mise en 
oeuvre k I'aide de l'6l§ment de calcul C5 repr^sent^ sur la figure 6. Get 
^ISment de calcul G5 comporte une porte Iogique ET 20 de sortie 20.3, et 
dont les entries 20.1 et 20.2 sont reliSes respectlvement d des portes 
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logiques OU 21 et 22. La porte Idgique OU 21 jest reliSe k une unit§ de 
calcul 23 par ses entries 21.1 et 21.2. 

Cette un\X6 de calcul 23 comporte : 

- une premidre porte logique ET 24, dont les entries 24.1 et 24.2 recoi- 
vent respectivement ('information si la valeur de la source i (3, 4 ou 9) 
consid§r6e est en accord avec une premldre indication ou valeur VA de 
ladite quatriSme valeur du capteur 7, et si cette source i (3, 4 ou 9) est 
valide. La quatridme valeur mesurde par le capteur 7 est en effet §mise 
sur deux canaux A et B diffSrents selon deux indications ou valeurs VA 
et VB ; et . , .. . 

- une seconde porte logique ET 25, dont les entrees 25.1 et 25.2 regoi- 
vent respectivement I'information si la valeur de la source i (3, 4 ou 9) 
consider^e est en accord avec la seconde indication ou valeur VB de la- 
dite quatridme valeur (canal B), et si cette source | (3, 4 ou 9) est va- 
lide. 

En outre, la porte logique OU 22 est relive par ses entries 22.1 et 
22.2 respectivement : 

- k une premiere porte logique ET 26, dont les entries 26.1, 26.2 et 
26.3 recoivent respectivement les informations si la source ] et une 
source i (parmi les sources 3, 4 et 9) sont en accord, si la source i est 
valide et si la source [ est valide ; et 

- d une seconde porte logique ET 27, dont les entries 27.1, 27.2 et 27.3 
recoivent respectivement les informations si la source | est valide, si la 
troisidme source k est valide et si lesdites sources i et k sont en accord. 

Si ie r^suitat du traitement mis en oeuvre par le moyen de calcul 
C5 est positif (O), la solution S5 de la selection concerne la selection de la 
valeur (de ladite source i) qui est en accord, comme valeur de commande. 

En revanche, si ie r^sultat est n6gatif (N), I'unit^ de calcul 8 met 
en oauvre I'Stape E6, pour verifier si deux desdites premiere, deuxi&me et 
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troisi§me valeurs sont valides et . en accord {sous-4tape E6A) et si le pro- 
duit des deux informations d 'exactitude correspondantes est 6ga\ a 1 
(sous-Stape E6B). Cette §tape E6 peut §tre mise en oeuvre k Taide de 
Tel^ment de calcul C6 represente sur la figure 7. Get §I6ment de calcul C6 
comports : 

- une porte logique ET 28, dont les entrees 28.2 et 28.3 sont informSes 
si les informations d'exactitude respectivement de deux sources 1 et 1 
(parmi les sources 3, 4 et 9) sont d 1 ou non, dont TentrSe 28.1 est re- 
live d une porte logique ET 29, et dont la sortie 28.4 foumit le rdsultat ; 

et . 

- ladite porte logique ET 29, dont Tentr^e 29.1 est informee si les valeurs 
des sources i et 1 sont en accord, dont I'entr^e 29.2 est informee si la 
source i est valide, et dont TentrSe 29.3 est informee si la source i est 
valide. 

. Si le rSsultat du traitement mis en oeuvre par le moyen de calcul 
C6 est positif (O), la solution S6 de la selection concerne la selection de la 
valeur la plus faible des deux sources i et | en accord, comma valeur de 
commando. 

En revanche, si le rSsultat est negatif (N) pour la sous-6tape E6A 
6u pour la sous-Stape E6B, Tunit^ de calcul 8 met en oeuvre T^tape E7, 
pour verifier si Tune desdites premi&re, deuxidme et troisidme valeurs est 
valide et si elle est en accord avec ladite quatri&me valeur (sous-§tape 
E7A) et si son information d'exactitude vaut 1 (sous-etape E7B). Cette 
6tape E7 peut §tre mise en oeuvre a Taide de r6l§ment de calcul C7 repre- 
sente sur la figure 8. Get element de calcul G7 comporte une porte logique 
ET 30, dont une entree 30.1 est relive ^ I'unitd de calcul 23 via la porte 
21 (semblable h celle de la figure 6), dont Tentrie 30.2 est informee si 
rinformation d'exactitude de la source consid§r6e vaut bien 1 ou non, et 
dont le r^sultat est disponible 3 la sortie 30.3. 
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Si ie rSsultat ^ la sortie 30.3 est positif (O), la solution S7 de.la 
selection concerne la selection de cette valeur qui est valide et en accord 
avec la quatridme valeur, comme valeur de commande et, si Ie resultat est 
negatif (N), la solution S8 concerne la s§lection de ladite quatrieme valeur. 
5 Lesdits elements de calcul C2 a C7 sont implantes dans ladite 

units de calcul 8. 

De preference, ladite unite de calcul 8 realise une pond§ration lors 
d'un changement de selection de valeur pour la valeur de commande et, 
de plus, elle est dSconnectable en ce qui concerne la selection de la valeur 
10 de commande. Ceci est notamment int6ressant au sol pour Sviter des de- 
tections erronees. 

Le systeme de controle 1 conforme a I 'invention est particuli^re- 
ment bien approprie pour contrdler simultanement les regimes de tous les 
moteurs 2A, 2B, 2C, 2D d'un aSronef multimoteur, comme represent^ sur 
1 e la figure 9. Pour ce f aire, ledit systeme de contrdle 1 comporte, en plus 
des trois sources d' informations 3, 4 et 9 et du rSseau de transmission 
d' informations 12, une unite de contrdle 5A, 5B, 5C, 5D pour chacun 
desdits moteurs 2A, 2B, 2C, 2D, lesdites unites de contrdle 5A, 58, 5C, 
5D etant semblables d Tunite de contrdle 5 de la figure 1 (les mSmes eie- 
20 ments ayant les mdmes references, accompagnees sur la figure 9 d'une 
des lettres A, B, C ou D pour les differencier entre eux, en fonction du 
moteur 2A, 2B, 2C ou 2D auquel ils sont associes). 

Chacune desdites sources d'informations 3, 4, 9 transmet audit 
reseau 12, sa (premiere, deuxidme ou troisieme) valeur du paramdtre 
25 aerodynamique predeterminee par une liaison 37, et son information . 
d 'exactitude par une liaison 31. 

De plus, cheque unite de contrdle 5 A, 5B, 5C et 5D repoit : 

- par une liaison 32.3, la premiere valeur de la source 3 ; 

- par une liaison 32.4, la deuxidme valeur de la source 4 ; 
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- par une liaison 32.9, la troisigme valeur de la source 9 ; 

- par une liaison 33.3, la premidre information d'exactitude de la source 
3; 

- par une liaison 33.4, la deuxidme information d'exactitude de la source 
4 ; et 

- par une liaison 33.9, la troisieme information d'exactitude de la source 
9. 

Par ailleurs, chacune desdites unites de contrdle 5A, SB, 5C et 5D 
transmet la quatridme valeur correspondante, par IMntermddiaire d'une liai- 
son 34, au reseau 1 2. Ces quatridmes valeurs sont ensuite transmises aux 
differentes sources 3, 4, 9 par rinterm^dialre de liaisons 35A, 35B, 35C 
et 35. D. 

GrSce h ces Informations, chacune desdites sources 3, 4, 9, dont 
Tune est representee sur la figure 10, peut determiner son information 
d'exactitude g partir des quatriemes valeurs mesurSes sur les diffSrents 
moteurs 2A, 28, 2C et 2D et partir de sa propre valeur reyue par une liai- 
son 36. Seion I'lnvention, pour determiner son information d'exactitude, 
chaque source d'informations 3, 4, 9 : 

- calcule toutes les differences entre, d'une part, lesdites quatriemes va- 
leurs et, d 'autre part, sa propre valeur dudit parametre aerodynamique ; 

- compare ces differences a une valeur de seuil predeterminee ; et 

- en deduit : 

• si au moins la moitie desdites differences sont inferieures k ladite 

valeur de seuil, que ladite information d'exactitude vaut 1 ; 
. sinon, qu'elle vaut 0. 
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REVENDICATIONS 
1. Systdme de contrdle du regime d'au moins un moteur d'un 
a^ronef, ledit systems (1) comportant : 

- une premiere et une deuxi§me sources d' informations (3, 4) determi- 
nant des premiere et deuxi6me valeurs d'au moins un parametre aero- 
dynamique predetermine de I'aeronef ; et 

- au moins une unite de contrdle (5) dudit moteur (2), comprenant : 

. au moins un moyen de regulation (6) pour agir sur le regime du mo- 
teur (2), en fonction d'ordres de commando repus ; 

. au moins un capteur (7) qui est susceptible de mesurer une qua- 
tridme valeur dudit parametre aerodynamique, sur ledit moteur (2) ; 
et 

. une unite de calcui (8) qui est reliee auxdites premiere et deuxidme 
sources d' informations (3, 4), audit moyen de regulation (6) et audit 
capteur (7), qui repoit lesdites premiere, deuxidme et quatrieme va- 
leurs dudit parametre aerodynamique, qui prend en compte ces der- 
nieres pour seiectionner une valeur dudit parametre aerodynamique 
comme valeur de commande, et qui utilise la valeur de commando 
ainsi seiectionnee au moins pour determiner un ordre de commande 
qui est transmis audit moyen de regulation (6), 
caracterise en ce que : 

- ledit systeme {1 ) comporte de plus : 

. une troisieme source d' informations (9) determinant une troisieme 
valeur dudit parametre predetermine ; et 

. un reseau de transmission d' informations (12), auquel sont raccor- 
dees lesdites premiere, deuxieme et troisieme sources d 'informations 
(3, 4, 9) et ladite unite de calcui (8) permettant une transmission 
d 'informations entre lesdites sources d' informations (3, 4, 9) et ladite 
unite de calcui (8) ; 
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- lesdites premiere, deuxieme et troisi6me sources dMnformations (3, 4, 
9) sont independantes les unes des autres ; 

- lesdites premiere, deuxieme et troisieme sources d 'informations (3, 4, 
9) determinent respectivement des premiSre, deuxi§me et troisiftme 

5 informations d 'exactitude indiquant {'exactitude respectivement 

desdites premiere, deuxieme et troisieme vaieurs dudit param§tre a§ro- 
dynamique ; et 

- ladite unite de calcul (8) s^lectionne ladite valeur de commando en utili- 
sant lesdites premiere, deuxi&me, troisidme et quatri&me vaieurs du pa- 

10 ramdtre a6rodynaraique, alnsi que lesdits premi&re, deuxidme et 

troisieme informations d 'exactitude. 

2. SystSme selon la revendication 1 , 

caract6ris6 en ce que, pour selectionner la valeur de commande, I'unit^ de 
calcul (8) donne la priorite aux vaieurs desdites sources d'informations (3, 
15 4, 9) par rapport d ladite quatridme valeur du capteur (7), elle choisit ladite 
quatridme valeur unlquement en cas de dSfaut d 'accord entre toutes les 
vaieurs, et elle utilise lesdites Informations d'exactitude au moins pour 
lever d'6ventuelles amblguTt6s, 

3. Systeme salon Tune des revendications 1 et 2, 

20 caract6rise en ce que ladite. unit6 de calcul (8) utilise comma valeur de 
commande : 

1/ si ladite quatrieme valeur du capteur (7) n'est pas valide : 
A/ si lesdites premidre, deuxidme et troisieme vaieurs desdites premi&re, 
deuxiftme et troisieme sources d' informations (3, 4, 9) sont valides 
25 et sont en accord, ladite premiere valeur de ladite premiere source 

d 'informations (3) ; 
8/ sinon : 

a) si deux desdites premidre, deuxieme et troisieme vaieurs sont va- 
lides et sont en accord et si \e produit des deux informations 
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d'exactitude correspondantes est 6ga\ a 1, une information 
d*exactitude valant 1 si la valeur correspondante apparaTt exacte 
et 0 sinon, la valeur la plus faible desdites deux valeurs en 
accord ; 
p) sinon : 

a) si Tune desdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs est 
valide et si I'information d'exactitude correspondante vaut 1, 
cette valeur qui est valide ; 

b) sinon, une valeur pr§determinee ; et 
2/ si ladite quatri&me valeur est valide : 

A/ si Tune desdites premi&re, deuxieme et troisidme valeurs est valide 
et est en accord avec une autre de ces dernieres, ainsi qu'avec la- 
dite quatridme valeur, cette valeur en accord ; 

B/ sinon : 

a) si deux desdites premiere, deuxidme et troisidme valeurs sont 
valides et sont en accord et si le produit des deux informations 
d'exactitude correspondantes est 6gal ^ 1, la valeur la plus fai- 
ble desdites deux valeurs en accord ; 

p) sinon : 

a) si Tune desdites premiere, deuxieme et troisieme valeurs est 
valide, si elle est en accord avec ladite quatridme valeur et si 
son information d'exactitude vaut 1, cette valeur qui est va- 
lide ; 

b) sinon, ladite quatridme valeur du capteur (7). 
4. Systdme selon la revendication 3, 

caractSrisd en ce que deux valeurs sont en accord, lorsque leur difference 
est infdrieure d une valeur de seuii prddeterminde. 
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5. Systeme selon Tune des revendications 3 et 4, 

caracteris6 en ce qu"une valeur est valide/ lorsqu'elle est comprise entre 
deux valeurs limites prSdStermin^es. 

6. Syst&me selon Tune quelconque des revendications pr§c6den- 

tes, 

caracteris6 en ce que ladite unit6 de calcul (8) realise una ponderation lors 
d'un changement de selection de valeur pour la valeur de commande. 

7. Syst§me selon Tune quelconque des revendications prec^den- 

tes, 

caract6ris6 en ce que ladite unitd de calcul (8) est deconnectable en ce qui 
concerne la selection de la valeur de commande. 

8. Systeme selon Tune quelconque des revendications pr6c6den- 

tes, 

caract§rise en ce que ladite unit6 de calcul (8) repoit ladite quatridme va- 
leur sur deux canaux differents, et utilise les deux valeurs ainsi repues. 

9. Systdme selon Tune quelconque des revendications pr6c§den- 
tes, pour contrdler les regimes des moteurs (2A, 2B, 2C, 2D).d*un afironef 
muni d'une pluralit6 de moteurs (2A, 2B, 2C, 2D), 

caract6ris§ en ce qu'il comporte, pour cheque moteur {2A, 28, 2C, 2D) 
dont ii contrdle le regime/ une unit6 de contrSle sp6cifique (5 A, 58, 5C, 
5D) comprenant un moyen de r6gulation (6), un capteur (7) et une unit6 
de calcul (8). 

10. Systdme selon la revendication 9, 

caract§ris6 en ce que chacune desdites sources dMnformations (3, 4, 9) 
repoit de toutes les unites de contrdle (5A, 58, 5C, 5D) les quatrifemes 
valeurs mesurees par le capteur (7) de chacune desdites unit§s de contr6le 
{5A, 58, 5C, 5D) et determine son information d'exactitude ^ partir de ces 
quatri^mes valeurs. 
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1 1 . Systeme selon ia revendication 1 0, 
caract§rise en ce que, pour determiner son Information d'exactitude, cha- 
que source d'information (3, 4, 9) : 

- calcule toutes les differences entre lesdites quatriftmes valeurs et sa 
valeur dudit param&tre a6rodynamique ; 

- compare ces differences a une valeur de seuil predetermin^e ; et 

- en deduit : 

• si au moins la moitie desdites differences sont inf^rieures h ladite 

valeur de seuil, que ladite information d 'exactitude vaut 1 ; 
. sinon, qu'elle vaut O. 
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